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® Eingabegerat fur translatorische und rotorische Bewegungen in einem Computer 

(57) Eingabegerat fur translatorische und rotorische Bewegun- 
gen in einem Computer. 

FOr Blldschirmspielgerate werden bevorzugt Vorrlchtungen 

mit einem schwenkbaren Steuerknuppe! verwandt, zwecks 

Bewegungsablaufsteuerung in verschJedene Richtungen. 

Der SteuerknQppel ist aus seiner Ruhelage gegen eine 

Rucksteltfederkraft radial in verschiedene Richtungen inner- 

halb eines durch EinsteJiungen definierten Bereichs ver- 

schwenkbar. Durch die Auslenkung des Steuerknuppels 

werden Lichtstrdme blendengesteuert, richtungsindividuel- 

ler, ortsfester Lichtschranken von einer Blende unterbrochen 

Oder durchgeJassen, wobei die Lichtschranken zu Gruppen 

zusammengefa&t sind und auf mehrere Strahlen mit einem 

gemeinsamen Mittelpunkt verteilt angeordnet sind. Mit der 

Neuerung soil ein Eingabegerat geschaffen werden, mit dem 
""• glelchzeitig mehrere Koordinaten und Bewegungen in einem 
f Computer eingebbar sind. 

Zu diesem Zweck ist das Eingabegerat derart a usgestaltet, 
^ daS zusatzlich zu den x- und y-Auslenkungen auch translato- 
5 rische Ausienkungen langs der z-Achse sowie rotorische 
" Bewegungen urn die z-Achse erfafcbar sind. 



UJ 

a 



Die folgonden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

BUNDESDRUCKEREi 09.95 508 046/408 



10/28 



1 

Beschreibung 



DE 44 47 103 Al 



Die Erfindung betrifft ein Eingabegerat fur translato- 
rische und rotorische Bewegungen in einem Computer 
gemSB dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1, 

Aus der DE 34 05 688 C2 ist eine Vorrichtung mit ei- 
nem schwenkbaren SteuerknQppel insbesondere fur 
BildschirmspielgerMte bekannt Mit dieser Vorrichtung 
sind Steuerungen eines Bewegungsablaufes in verschie- 
dene Richtungen mit einem Steuerkniippel moglich. Der 
SteuerknQppel ist aus seiner Ruhelage gegen eine Ruck- 
stellfederkraft radial in verschiedene Richtungen inner- 
halb eines durch Einstellung defmierten Bereiches ver- 
schwenkban Durch die Auslenkung des Steuerknappels 
werden Lichtstrome blendengesteuerter, richtungsindi- 
vidueller, ortsf ester Lichtschranken von einer Blende 
unterbrochen oder durchgelassen, wobei die Licht- 
schranken zu Gruppen zusammengefaBt sind und auf 
mehrere Strahlen mit einem gemeinsamen Mittelpunkt 
verteilt angeordnet sind Von Nachteil ist jedoch dabei, 
daB zusatzlich zu diesem SteuerknQppel weitere Be- 
dienelemente vorhanden sein mflBten, wenn Koordina- 
ten in einem dreidimensionalen Raum bestimmt oder 
eingegeben werden solien. 

Desweiteren sind sogenannte Joysticks fiir den Com- 
puterbereich bekannt Mit diesem Joystick sind alle 
Flug-, Auto- und ahnliche Simulationsspiele auf einem 
Computer betatigbar. Durch die Betatigung des Joy- 
sticks ist eine Translations- und eine Rotationsbewe- 
gung des Objekts oder des Cursors auf dem Monitor des 
Computers ausfuhrbar. Diese besondere Art von Joy- 
stick findet besonders bei Flugsimulationsspielen An- 
wendung. Von Nachteil ist jedoch dabei, daB zur Einga- 
be yon weiteren Koordinaten oder Verschiebung von 
weiteren Anzeigeeinrichtungen oder Objekten auf dem 
Bildschirm weitere Eingabegerate erforderlich sind. 

Die Aufgabe, die der Erfindung zugrunde liegt, be- 
steht darin, ein Eingabegerat zu schaffen, mit dem 
gleichzeitig mehrere Koordinaten und Bewegungen in 
den Computer eingebbar sind. 

Die erfindungsgemaBe Aufgabe wird durch die kenn- 
zeichnenden Merkmale des Patentanspruchs 1 geldst 
Weitere Merkmale der Erfindung sind den Unteran- 
spnichen entnehmbar. 

Die erfiridungsgemaBe Eingabevorrichtung weist den 
Vorteil auf, daB mit nur einem Bedienteil gleichzeitig ein 
Cursor oder ein Objekt auf dem Bildschirm eines Com- 
puters in der x-, y-, z-Aehse sowie urn die u-Achse in 
seiner Bewegung beeinfluBt werden kann. Aufgrund der 
zwischen Bedienteil der Eingabevorrichtung uhd den 
Sensoren angeordneten Getriebe fuhren bereits klein- 
ste Auslenkbewegungen von dem Eingabegerat zu ei- 
ner vielfach grSBeren Auslenkbewegung am Sensor. 

Ein AusfOhrungsbeispiel der Erfindung wird nachste- 
hend anharid eines in der Zeichnung dargesteilten Aus- 
fuhrungsbeispiels nSher beschrieben. Es zeigt: 

Fig. 1 eine Vorrichtung hach der Erfindung, in per- 
spektivischer Ansicht, 

Fig. 2 einen Langsschnitt durch die Vorrichtung ger 
maB dem Schnittverlauf II-II in der Fig. 1, 

Fig. 3 eine Lagerung der Griffeinheit der Vorrich- 
tunjg, ohne dem Gehause, perspektivisch, 

Fig. 4 eine Lagerwelle, als Explosionszeichnung, 

Fig. 5 einen Griff der Eingabevorrichtung und dessen 
Lagerelemente, als Explosionszeichnung, und 

Fig. 6 die Darstellung eines dreidimensionalen carte- 
sischen Koordinatensystems, sowie die Darstellung der 
Steuerbarkeit eines Objektes mit diesem System. 



Eine in der Fig. 1 mit 1 bezeichnete Eingabevorrich- 
tung, die als Peripheriegerat fQr PC-Systeme mit einem 
Einsatzbereich Spiele, DTP und CAD und auch als Steu- 
erelement in r Regel- und Steuersystemen yerwendbar 
5 ist, ist perspektivisch dargestellt Die Eingabevorrich- 
tung 1 umfaBt ein zweiteiliges Gehause 2, bestehend aus 
einem Gehauseunterteil 3 und einem Gehauseoberteil 4, 
in dem eine nicht dargestellte Aufriahmevorrichtung fur 
eine Griffeinheit 5 vorgesehen ist Die Griffeinheit 5 
io umfaBt Bedienelemente 6— 8. Ein als Vierwegebedien- 
element ausgebildeter Taster 6 ist auf einer Griffkappe 

9 der Griffeinheit 5 angeordnet Das Bedienelement 7 ist 
auf der annahernd senkrecht verlaufenden Griffflache 

10 eines Griffes 1 1 der Griffeinheit 5 angeordnet und ist 
15 beim Umfassen des Griffes 11 von dem Zeigefinger be- 
tatigbar. Dem Bedienelement 7 ist griffseitig ein Mikro- 
schalter zugeordriet Dem auf der Griffkappe 9 ange- 
ordneten Taster 6 sind vier Mikroschalter zugeordnet 
Unterhalb des Bedienelementes 7 ist ein als Druckele- 

20 ment aus gebildetes Bedienelement 8 vorgesehen, mit 
dem der Griff 11 gegen ein Verschieben langs einer 
z-Achse und einem Verdrehen urn diese blockiert wer- 
den kann. 

In der Fig* 2 ist die Eingabevorrichtung gemaB dem 

25 Schnittverlauf II-II in der Fig. 1 dargestellt In dem Ge- 
hause 2 ist eine Aufnahmevorrichtung 12 Vorgesehen, in 
der urn eine Langsachse verdrehbar eine Lagerwelle 13 
angeordnet ist In der Lagerwelle 13 ist verschwenkbar 
eine Steuerwelle 14 vorgesehen. Der Lager- und Steuer- 

30 welle 13, 14 ist jeweils ein Sensor 15 zugeordnet Der 
Sensor 15 ist als Drehpo ten tio meter ausgebildet Mit 
dem der Lagerwelle 13 zugeordneten Sensor 15 werden 
Verstellbewegungen in der y-Achse erf afit Mit dem der 
Steuerwelle 14 zugeordneten als Drehpotentiometer 

35 ausgebildeten Sensor 16 werden Bewegungen in der 
x-Achse erf afit 

Unterhalb der Lagerwelle 13 ist eine Einrichtung 17 
vorgesehen, mit der die Griffeinheit 5 im unbe tatigten 
Zustand in eine Mittelstellung positioniert wird. 

40 Ein die Steuerwelle 14 umgebender Griff 11 ist auf 
einer auf der Steuerwelle 1 4 angeordneten Grif fhOlse 18 
in z-Achse verschiebbar angeordnet Von der Grif fhOlse 
18 wird eine Achse 19 mit einer endseitigen Verzahnung 
20 aufgenommen. In der Verzahnung 20 kammt ein 

45 Zahnrad 21 eines Sensors 22. Der Sensor 22 ist griffsei- 
tig angeordnet Eine Griffverschiebung langs der z-Ach- 
se wird von dem Sensor 22 erfaBt Die Griffhulse 18 
wird im Bereich ihres freien Endes von einer Hfilse 23 
mit einer AuBenverzahnung 24 Qbergriff en. In der Au- 

50 Benverzahnung 24 der Hulse 23 kammt ein Zahnrad 25 
eines Sensors 26, mit dem eine Verdrehung des Griffes 
um die z-Achse — Gieren — erfaBt wird. Desweiteren 
wird von dem Griff 11 ein dem Bedienelement 7 zuge- 
ordneter Taster aufgenommen. Dem Bedienelement 6 

55 auf der Griffkappe 9 sind griffseitig vier Taster 28 zuge- 
ordnet 

In der Fig. 3 ist die Aufnahmevorrichtung 12 der La- 
ger- und Steuerwelle perspektivisch dargestellt Die 
Aufnahmevorrichtung 12 umfaBt das nicht dargestellte 

60 Gehauseunterteil 3 mit nutartigen Vertiefungen, die 
parallel zueinander angeordnet sind und in die jeweils 
ein Schenkel eines z-artig ausgebildeten Steges 29 hin- 
einragt Auf dem anderen freien Ende des z-artigen Ste- 
ges 29 ist eine Bohrung 30 vorgesehen. In den Bohrun- 

65 gen 30 wird jeweils eine Lagerhulse 31 der Lagerwelle 
13 eingesetzt Die Lagerhulse 31 hat am Auflenumfang 
eine Verzahnung 32 in der ein Zahnrad 33 kammt, daB in 
einem Schenkel 34 des z-artigen Steges 29 gelagert ist 
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und auf dessen freien Wellenende der Sensor 15 ange- 51 weist am AuBenumfang eine Verzahnung 52 auf. In 

ordnet ist Der Sensor 15 ist stegseitig formschlussig der Verzahnung 52 kammt ein Zahnrad 53, das eine 

befestigt Die Lagerwelle 13 weist zwischen den Lager- Hohlwelle 54 aufweist Die Hohlwelle 54 durchdringt 

hQlsen 31 einen Durchbruch 35 auf. In dem der Durch- eine zentrisch in der LagerhQlse 31 angeordnete Boh- 

bruch 35 begrenzenden Wandung ist gege niiberliegend 5 rung 35. In die Hohlwelle 54 ragt eine Achse 56, des als 

jeweiis eine Bohrung 36 vorgesehen. In die Bohrung 36 Drehpotentiometer ausgebildeten Sensors 16. Die Ach- 

ragen Zapfenenden 37 der Steuerwelle 14. Auf der Steu- se 56 ist form- oder kraftschlflssig in der Hohlwelle 54 

erwelle 14 ist die Griffhiilse 18 angeordnet Die GriffhQl- arretiert Die LagerhQlse 31 weist auf dem der dem z-ar- 

se 18 ist rechtwinklig zur Mittellangsachse 3S der Steu- tigen Steg 29 zugewandten Seite zwei annahernd paral- 

erwelle 14 angeordnet Von dem freien Ende der Griff- 10 lei erhabene Aufnahmestege 20 auf. Der Sensor 16 wird 

huise 18 wird die Achse 19 aufgenommen. yon den Aufnahmestegen 57 gegen ein Verdrehen gesi- 

In der Fig. 4 sind die einzelnen Elemente der Lager- chert, 
welle 13 in einer Explosionszeichnung dargestellt Die Die Griffhiilse 18 wird von einem zweischaligen 

Lagerwelle 13 besteht aus zwei gleichartigen Halbscha- Griffstuck 11 umgeben, das langs der Griffhiilse 18 ver- 

len 39. Die Halbschalen 39 der Lagerwelle 13 weisen 15 schiebbar ist. Von der GriffhOlse 18 wird die Achse 19 

wechselseitig auf der einander zugewandten Langssei- mil einer endseitigen Verzahnung 20 aufgenommen. In 

ten 40 Bohrungen bzw. Zapfen 41, 42 auf, die miteinan- der Verzahnung 20 kammt das Zahnrad des Sensors 22. 

der korrespondieren, so daB die beiden Halbschalen der Der Sensor 22 ist griff seitig angeordnet Eine Griffver- 

Lagerwelle 13 zueinander fixiert werden. Auf den Stirn- schiebung langs der z- Achse wird von dem Sensor 22 

seiten 43 der Lagerwelle 13 sind zapfenfdrmige Fortsat- 20 erfaBt Die SteuerhQlse 18 wird im Bereich ihres freien 

ze 44 vorgesehen. Der hOlsenartige Endbereich 45 der Endes von der Hulse 23 mit einer AuBenverzahnung 24 

Lagerwelle 13 wird von einer Lagerhulse 31 ubergrif fen, Obergriffen. In der AuBenverzahnung der HQlse 23 

die stirnseitig Offnungen 46 aufweist, in denen die Fort- kammt das Zahnrad 25 des Sensors 26, mit dem die 

satze 43 hineiriragen. Die Lagerhulse 31 weist periphe- Verdrehung des Griffes 1 1 um die z- Achse erfaBt wird. 
rieseitig die Verzahnung 32 auf. In der Verzahnung 32 25 Das Griffstuck 11 umfaBt eine Einziehung zur Auf- 

kammt ein Zahnrad 33. Das Zahnrad 33 umfaBt eine nahme des Bedienelementes 8. Das Bedienelement 8 

Welle 47, auf dessen freien Ende ein Sensor 15 auf- wird formschlussig in der AufVEinziehung fixiert Das 

schiebbar ist Die Lagerhulse 31 wird von der Bohrung Bedienelement 8 weist griff seitig Druckkorper 76 auf* 

30 in dem nicht dargestellten z-artigen Steg 29 der Auf- die bei Betatigung auf die Griffhiilse 18 wirken, wodurchv 

nahmevorrichtung 12 aufgenommen. 30 ein Verschieben langs der z- Achse oder ein Verdrehenv 

In der Fig. 5 sind die einzelnen Elemente der Eingabe- um diese verhindert wird. 
vorrichtung 1 in einer Explosionszeichnung dargestellt Zwischen dem Gehauseunterteil 3 und der Lagerwek . 

Die Aufriahmevorrichtung 12 wird durch die z-artigen le 13 ist die Einrichtung 17 zur NuUpositionierung derv 

Stege 29 und dem Gehauseunterteil 3 gebildet Das Ge- Eingabevorrichtung 1 fur die x- und y-Achse vorgese-^ 

hauseunterteil 3 weist zwei annahernd parallel zueinan- 35 hen. Die Einrichtung 17 umfaBt eine annahernd quadra- 

der angeordnete Aufnahmenuten 48 auf, in denen die tische Grundplatte 5a Die Grundplatte 58 weist peri- 

z-artigen Stege 29 einsetzbar sind. In den freien Schen- pherieseitig jeweiis an der AuBenseite eine Lagerachse^ 

keln der z-artigen Stege sind endseitig Bohrungen 30 59 auf. Auf jeder Lagerachse 59 sind verdrehbar zwei., 

vorgesehen. In jede Bohrung 30 ragt eine Lagerhalse 31, Schenkel 60 angeordnet An den freien Enden der einan-31 

31a. Die Lagerhiilse 31a weist umfangsseitig eine Ver- 40 der zugeordneten Schenkel 60 ist jeweiis eine Zylinder^, 

zahnung 32 auf. In dieser Verzahnung 32 kammt ein feder vorgesehen. Annahernd unterhalb dieser sind auf:;: 

Zahnrad 33. Dieses umfaBt eine Welle, die eine Lager- der Grundplatte parallel zur AuBenkante der Grundy 

bohrung 29 in dem freien Schenkel des z-artigen Steges . platte 58 verlauf ende Durchbriiche 62 vorgesehen. Zwi- 

durchdrangt Auf dem freien Ende der Welle ist der schen zwei Durchbriichen 62 sind auf der Grundplatte 

Sensor 15, z. B. ein Drehpotentiometer form- und/oder 45 58 zwei annahernd parallel zum Durchbruch 62 ange- - 

kraftschiassig angeordnet Auf der AuBenseite 29 des ordnete Stfitzstege 63 vorgesehen. Die StQtzstege 63 

freien Schenkels des z-artigen Steges 29 sind zwei nicht . erstrecken sich langs des Durchbruchs 62 und sind hd- 

naher dargestellte erhabene Aufnahmestege vorgese- her als die Lagerbolzen 59. 

hen. Diese sind annahernd parallel und unter Vermitt- Auf den StQtzstegen 63 iiegt verschiebbar eine Fuh- 

lung eines Abstandes zueinander angeordnet Diese sind 50 rungsplatte 64, die bodenplattenseitig Bolzen 65 auf- 

derart der Welle und dem Sensor 15 zugeordnet, daB weist, die zwischen den Schenkeln 61 in die Durchbrfl- 

der Sensor 15 formschlQssig und somit verdrehsicher che 62 ragen. Die FQhrungsplatte 64 weist ein Langloch 

zwischen den Aufnahmestegen plaziert werden kann. 66 auf, in dem verschiebbar ein Zentrierzylinder 67 an- 

Die LagerhQlse 31, 31a ubergreift jeweiis einen hal- geordnet ist Ein Fahrungselement 68 mit einem Fiih- 

senartigen Endbereich 35, der aus der zwei Halbschalen 55 rungszylinder 67 umgreif enden Langloch 69 umfaBt zur 

39 gebilde ten Lagerwelle gebildet wird. Die Lagerwelle Bodenplatte gerichtete Bolzen 70, die zwischen den 

13 weist zwischen den einander gegenOberliegenden Schenkeln 60 in die Durchbriiche 62 ragen und stQtzt 

hiilsenartigen Endbereichen 45 einen rechtwinklig dazu sich verschiebbar auf der Fuhrungsplatte 64 ab. Die Mit- 

verlaufenden Durchbruch 35 auf. In der Lagerwelle 13 tellangsachse 71 der Fuhrungsplatte 64 verlauft recht- 

sind in dem Abschnitt des Durchbruchs 35 Bohrungen 60 winklig zur Mittellangsachse des Fuhrungselementes 68. 

36 vorgesehen. In diesen ragen Huisenzapf en 51 einer Der Zentrierzylinder 67 weist eine Aufnahmebohrung 

Steuerwelle 14. Ah der Steuerwelle 14 schlieBt sich eiiie ' 73 auf. In die Aufnahmebohrung 73 ragt ein Fuhrungs- 

Griffhulse 18 an. Deren nicht dargestellte Mittellangs- bolzen 74. Der. Fuhrungsbdizen 74 ist in der Griffhiilse 

achse ist rechtwinklig zur nicht dargestellten Mittel- 18 formschlussig befestigt 

larigsachse der Lagerwelle 14 angeordnet Die Steuer- 65 In der Fig. 6 ist in einem dreidimensionalen cartesi- 

welle 14 mit der GriffhOlse 18 wird aus zwei symme- schen Koordinatensystem 77 die Darstellung der Steu- 

trischen Schalenteilen gebildet In die Huisenzapf en ra- erbarkeit eines Objektes mit der erfindungsgemaBen 

gen die Endseiten der Steuerwelle 14. Der Hiilsenzapfen Eingabevorrichtung: 1 dargestellt Die allgemeine Bewe- 
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gung in einem dreidimensionalen Raum gliedert sich in 
drei Freiheitsgrade der Translation und der Freiheits- 
grade der Rotation. Urn die Objektbewegung in diesem 
Raum verifizierbar zu machen, mflssen die Raumachsen 
durch ein geeignetes Koordinatensystem dargestellt 5 
werden. Die Fig. 6 zeigt das zur Raumdefinition zugrun- 
de gelegte Koordinatensystem mit den Achsenbezeich- 
nung x, y, und z. Es ist ein raumliches, cartes isches Koor- 
dinatensystem, wobei die Drehung der positiven x-Ach- 
se nach der positiven y-Achse unter gleichzeitiger Ver- 10 
schiebung in positiver z-Achse eine Rechtsschraubung 
darstellt Die x-Achse ist nach rechts positiv orientiert; 
die z-Achse ist nach oben positiv orientiert. Die positive 
Richtung der y-Achse weist in den Biidschirm hinein, so 
daB auf dem Biidschirm eines Computers ein fiktiver 15 
Raum dargestellt wird. Die drei Achsen haben einen 
gemeinsamen Ursprung, der den Nullpunkt des Koordi- 
natensystems darsteUt 

Anhand dieses Koordinatensystems lassen sich trans- 
latorische Bewegungen eines auf einem Biidschirm dar- 20 
gestellten Objekts durch die Koordinateneingabe der 
jeweiligen Achsen bzw. deren Anderung verifizieren. 
Die Eingabevorrichtung stellt die Moglichkeit bereft,' 
die manuell zu betatigende Bedienelemente die Bewe- 
gung eines angezeigten Objektes in Bezug auf die Rich- 25 
tungen der einzelnen Achsen getrennt zu steuern. Die 
Objektbewegung in Richtung der x-Achse und in Rich- 
tung der y-Achse wird hierbei analog der Bedienung 
eines konventionellen Joysticks in der oben beschriebe- 
nen Weise durch eine rotorische Bewegung um die x- 30 
und/oder y-Achse eireicht. Die Steuerung der. Objekt- 
bewegung in Richtung der z-Achse wird durch eine 
translatorische Bewegung des Griffs 11 in z-Richtung 
erreicht Daruberhinaus ist der Griff 11 um die z-Achse . 
rotorisch bewegbar. 35 

In einem cartesichen Koordinatensystem sind Linien, 
langs denen sich nur eine Koordinate andert, Geraden, 
die parallel in einer Koordinatenachse verlaufen. Somit 
lassen sich zu einem auf dem Biidschirm dargestellten 
Objekt Korperachsen definieren, die achsparallel zum 40 
Koordinatensystem der Translationsbewegung sincL 
Der Ursprung dieser Korperachsen kann z, B. im Mittel- 
punkt des angezeigten Objekts gewahlt werden. Die 
Steuerung der rotorischen Bewegung bezieht sich auf 
die Korperachse U. Die Eingabevorrichtung 1 stellt so- 45 
mit, zusatzlich zur Steuerung der Translationsbewe- 
gung, die MdgUchkeit bereit, eine Rotationsbewegung 
um die Korperachse U, entkoppelt voneinander zu steu- 
ern. Somit l&Bt sich mit der Erfindung ein Bildschirmob- 
jekt 78 in insgesamt vier Freiheitsgrade manipulieren, 50 
wie es in Fig. 6 schematisch dargestellt ist 

Durch eine rotorische Auslehkung des Griffs 11 der 
Eingabevorrichtung 1 um die x-Achse bzw. y-Achse er- 
folgt eine Bewegung des Cursors oder des Objektes auf 
dem Biidschirm translatorisch in x- bzw. y-Achse. WTrd 55 
der Griff 11 translatorisch langs der z-Achse verscho- 
ben, so erfolgt eine translatorische Bewegung des Cur- 
sors oder des Objektes auf dem Biidschirm einer PC- 
Anlage. Daruberhinaus kann der Griff 11 um die u-Ach- 
se gedreht werden. Durch das griffknopfseitig angeord- 60 
riete Bedienelement 6 konnen weitere acht Richtungen 
oder Funktionen ausgelost werden. Um ein ungewolltes 
Verschieben des Griffs 11 langs der z-Richtung bzw. ein 
Verdrehen um die u-Achse (Gieren) zu verhindern, kann 
das auf der Griffflache 10 des Griffs 11 angeordnete 6 5 
Bedienelement 7 betatigt werden, wodurch der Griff 11 
kraftschlussig wahrend der Bedienelement- Betatigung 
auf der Qriff hulse 18 f ixiert wird. 



: Mit der erfindungsgemaBen Eingabevorrichtung 1 ist 
ein Objekt oder Gegenstand um mehrere Achsen auf 
einem Biidschirm eines Computers oder um mehrere 
Achsen im Raum bewegbar. Wird der Griff 11 der Ein- 
gabevorrichtung 1 um die y-Achse verschwenkt, so wird 
die Steuerwelle 14 veirdreht, und fiber den Hulsenzapfen 
51 mit der umfangsseitig angeordneten Verzahnung 52 
wird unter Vermittlung des Zahnrades 53 der Sensor 16 
betatigt Aufgrund des vorhandenen Obersetzurigsver- 
haltnisses zwischen der Verzahnung 52 auf dem Hulsen- 
zapfen 51 und der des Zahnrades 53 fuhren bereits ge- 
ringste Verschwenkungen des Griffs 1 1 zu einer vielf ach 
grSBeren Auslenkbewegung an dem Sensor 16, wo- 
durch eine genauere und feinere Positionierung des Ob- 
jektes bzw. des Cursors ermdglicht wird. Wird der Griff 
11 der Eingabevorrichtung 1 um die x-Achse, d. h^ nach 
vorn oder hinten, verschwenkt, so wird von der Lager- 
welle 13 einschl der daran endseitig vorgesehenen La- 
gerhiilse 31a, die umfangsseitig die Verzahnung 32 auf- 
weist, unter Vermittlung des zugeordneten Zahnrades 
33 der Sensor 15 beeinfluBt 

Durch ein Verschieben des Griffs 11 auf der GriffhQl- 
se 18 wird die Hulse 23 ausgelenkt, wodurch das Zahn- 
rad 21 betatigt wird, von dem der Sensor 22 verstellt 
wird. Durch ein Verdrehen des Griffs 11 um die u-Achse 
"Gieren" — wird die im Griff 11 angeordnete, eine 
Verzahnung 20 aufweisende Achse 19 verschwenki 
Durch die Verdrehung der Achse 19 wird ein in dieses 
kammende Zahnrad 25 betatigt, und daB auf der An- 
triebsweUe des Zahnrades 25 befindliche Potentiometer 
einges tellt. 

Durch die auf dem Griffstuck 11 angeordneten Be- 
dienelemente 6 und 7 mit zugeordneten Mikroschaltern 
27, 28 und dem griffkappenseitig angeordneten Taster 6 
mit vier Mikroschaltern sind weitere Funktionen, z. B^ 
in einem Spielgeschehen eines Computerspiels, ausf Ohr- 
bar. ^ 

Patentanspruche 

1. Eingabegerat fur Koordinaten und Bewegungen 
in einem Computer, wobei mit einem aus seiner 
Ruheiage radial auslenkbaren Griff des Eingabege- 
rates Ausgangssignale von Sensoren veranderbar 
sind, daduxch gekennzeichnet, daB ein Griff (11) 
langs einer z-Achse translatorisch bewegbar und 
rotorisch um diese Achse betatigbar ist 

2. Eingabegerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi jede Bewegung einer Griffeinheit (5) 
des Eingabegerates (1) unter Vermittlung eines Ge- 
triebes dem jeweiligen Sensor (15, 16, 22, 26) zu- 
fuhrbarist 

3. Eingabevorrichtung nach einem der vorgenann- 
ten Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Griff (11) auf einer Griffhulse (18) translatorisch 
und rotorisch um diese bewegbar angeordnet ist, 
und daB die Griffhulse (18) an einer Steuerwelle 
(14) befestigt ist, die in einer Lagerwelle (13) ange- 
ordnet ist, die sich in einer U-formig ausgebildeten 
Aufnahmevorrichtung(3, 12) befindet 

4. Eingabevorrichtung nach einem oder mehreren 
der vorgenanriten Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Griff (11) mindestens ein als 
Druckelement (8) ausgebildetes Bedienelement 
aufweist, welches auf die Griffhulse (18) wirkt und 
ein Verdrehen oder Verschieben des Griffs (11) 
langs der z-Achse und um diese verhindert 

5. Eingabevorrichtung nach einem oder mehreren 
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der vorgenannten Anspruche, dadurch gekenn- 

zeichnet, daB die Lager-, Steuerwelle (13, 14) und 

eine Griff hulse (18) einen verzahnten Abschnitt " : ' 

aufweisen, in deneii jeweiis ein Zahnrad (21, 25, 33, 

53) kammt, auf dessen Welle ein Sensor (15, 16,22, 5 

26) befestigt ist 

6. Eingabevorrichtung nach einem oder mehreren 
der vorgenannten Anspruche, dadurch gekenn- 

zeichnet, daB auf der AuBenseite des z-artigen ' 
Stegs (29) der Aufnahmevorrichtung (12) ein als 10 
Drehpotentiometer ausgebildeter Sensor (15) an- , . 
geordnet ist. 

7. Eingabevorrichtung nach einem oder mehreren 
der vorgenannten AnsprOche, dadurch gekemv 
zeichnet, daB die. Steuerwelle (14) eine Griffhulse 15 
(18) umfaBt, in der formschliissig eine Achse (19) 
mit einer Verzahnung (20) am AuBenumfang befe- 
stigt ist, wobei in der Verzahnung (20) ein Zahnrad 
(21) kammt, das auf einer Verstellachse eines Dreh- 
potentiometers angeordnet ist, welches form- 20 
schlQssig ein einer Halteruhg des Griffs .1 1 einsetz- 
barist 
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AN: PAT 1995-393922 

TI : Joystick for VDU symbol control in computer system for game, 
DTP and CAD has hand-grip which provides translational 
movement and rotational movement about three axes, detected by 
X=axis, Y=axis and Z=axis potentiometer and light valve sensors 

PN: DE4447103-A1 

PD: 16.11.1995 

AB: The computer input joystick has a base (13) with a bearing 

support that allows a spindle (18) to be moved in the X and Y 
directions in a linear direction and can be rotated about the 
axes. The hand grip unit can be moved in the Z-direction along 
the axis of the spindle. Pushbuttons (2,6,5) can be operated to 
actuate switches to provide an entry signal and sensors (15,16, 
22,26) provide values of position entered into the computer.; 
For controlling motion and coordinates of screen symbol. 
Provides Z axis input in addition to X and Y axis. 
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